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PROCEDE P'ACQUISITION DE DONNEES SATELL1TAIRES 

La presente invention concerne un proced6 cTacquisition de donnees 
satellitaires par un dispositif mobile incluant un recepteur de radionavigation 
satellitaire RNSS. 

5 Dans le domaine de la tetephonie mobile, il severe de plus en plus 

necessaire de pouvoir localiser les telephones mobiles. 

Pour cela, il est connu d'associer un dispositif de radiotelephonie 
cellulaire, du type telephone mobile GSM (Global System for Mobile 
communications) par exemple, a un recepteur RNSS (Radio Navigation 

10 Satellite System) tel qu'un recepteur du type GPS (Global Positioning 
System), GLONASS ou GALILEO par lequel le dispositif mobile capte des 
emissions en provenance de satellites pour connaTtre sa position. De cette 
maniere, en cas d'accident de la circulation par exemple, le dispositif mobile 
peut calculer et emettre sa position. 

15 La determination de la position du dispositif peut se faire de la 

maniere suivante : une pluralite de satellites emet en permanence un signal 
date a destination du recepteur. Le recepteur, dans le cas ou il serait 
synchronise sur I'horloge des satellites, pourrait alors mesurer le temps de 
propagation de ce signal et en deduire une distance le separant d'un satellite 

20 particulier. A partir de trois satellites, un tel recepteur est capable d'effectuer 
une triangulation pour determiner sa position. Chaque mesure de temps de 
propagation represente le rayon d'une sphere centree sur un satellite 
particulier, le recepteur etant situe sur cette sphere. Avec deux mesures de 
distance, la position d'un recepteur est sur un cercle form6 par intersection 

25 de deux spheres. Une troisieme mesure simultanee r6duit Intersection d 
deux points, dont un est tres eloigne dans I'espace et est aisement isole. 

Dans un systeme de positionnement par satellite utilisant des 
recepteurs du type RNSS, les signaux de donnees permettant de calculer le 
positionnement du recepteur proviennent de differents satellites (quatre au 

30 minimum pour determiner quatre inconnues x. y, z et t). 
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Le signal GPS emis par chacun des satellites est base sur une 
technique de spectre 6tale. Ainsi, le signal est un signal de donnees binaires 
module par un signal etal6 spectralement selon un procede d'acces multiple 
& repartition par code CDMA (Code Division Multiple Access). Autrement dit, 
5 chaque bit du signal de donnees est remplace par une sequence d'etalement 
propre a chaque satellite. Les donnees sont transmises en mode serie £ 50 
bits/s (50bits/s soit 0.02 s/bit). Une sequence d'etalement tel qu'une 
sequence pseudo aleatoire de type Gold est transmise a un rythme 
beaucoup plus eleve : une sequence de Gold peut etre consideree comme 
10 une suite de bits, parcourue avec une p6riode d'horloge bien d6finie ; 
I'expression appelee « moment de code » ou plus frequemment « chip » 
designe un bit de la sequence et, par extension, la dur6e d'un tel bit. La 
sequence d'etalement est ainsi transmise a un rythme de 1 ,023 Mchips/s (un 
chip dure done environl ^s) et comporte 1023 « chips » (soit une duree de 1 
15 ms) : il y a done 20 repetitions de sequences par bit de donnees. 

La modulation par le signal etale spectralement entraTne qu'un 
demodulateur normal verra le signal de reception comme du bruit. . 

De maniere generate, la fonction de correlation f(x) de deux signaux 

fi(t) et fj(t) est donnee par la relation : /(t)= jf/Of/t - r).dt , ou x designe 

+00 

20 un temps variable. Bien entendu, dans la pratique, Tintegration ne se fait pas 
de -oo a +oo mais sur une p6riode de temps finie, en divisant Tintegrale par la 
duree de ladite p6riode. On parlera de fonction d'autocorrelation lorsque les 
fonctions fj(t) et fj(t) sont identiques et de fonction d'intercorrelation lorsque 
les fonctions fj(t) et f,(t) sont distinctes. 

25 Chaque satellite k possede son propre signal pseudo-aleatoire c k (t). 

Chacun de ces signaux pseudo-aleatoires possede la propriete suivante : sa 
fonction d'autocorrelation est nulle sauf au voisinage du decalage temporel 
nul ou elle prend une allure triangulaire ; autrement dit, 
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rintegrale lc k (t).c k (t-T).dt est nulle lorsque x est non nul et est maximale 

4-CO 

lorsque x est nul. 

En outre, les signaux associes chacun a un satellite different sont 
choisis de sorte que leur fonction d'intercorrelation soit nulle ; autrement dit, 

5 rintegrale ~\c k (t).c k .(t - T).dt est nulle quel que soit x lorsque k et k' sont 
differents. 

Les signaux etales spectralement des satellites sont done choisis de 

facon a etre orthogonaux. 

Lorsque le recepteur cherche a acquerir les donnees d'un satellite 
10 particulier, le recepteur correle le signal recu avec une replique de la 
sequence pseudo-aleatoire du satellite recherche (la sequence du satellite lui 
est attribuee une fois pour toute et ne change durant toute la vie du satellite). 
Ainsi, le signal recu S(t) est la somme de I'ensemble des signaux 

transmis par chaque satellite : S(t) = £c k (t).d k (t), ou n est le nombre de 

15 satellites, c k (t) designe le signal etale spectralement du satellite k et d k (t) 
designe les donnees du satellite k. 

Si on cherche a acquerir les donnees du satellite m, la replique 
locale correspondra au signal c m (t). Ainsi, apres correlation et en supposant 
que les signaux d'etalement sont parfaitement orthogonaux, on elimine 
20 toutes les donnees des satellites non recherches (les fonctions 
d'intercorrelation sont nulles) pour retrouver uniquement les donnees du 
satellite m. La correlation est possible car la duree d'une sequence 
d'etalement est vingt fois plus petite que la duree d'un bit de donnees. 

La phase d'acquisition du signal consiste done a calculer la 
25 correlation du signal recu avec la replique locale du code satellite recherche 
et ce, sur un domaine tempore! equivalent a la periodicite du code soit 1ms, 
avec une profondeur (borne de rintegrale) dependant de la performance de 
detection que I'on veut atteindre. Le recepteur retarde le debut de cette 
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replique jusqu'a obtenir un pic de correlation d'allure triangulaire. La valeur 
de ce retard est ainsi le temps mis par le signal pour se propager du satellite 
jusqu'£ rutilisateur. Ce genre de mesure demande une immense precision 
(meilleure que 100 nanosecondes). Le temps mis par le signal pour effectuer 

5 un tel trajet est de I'ordre de 100 millisecondes. Toutefois, comme Thorloge 
du recepteur GPS n'est jamais totalement synchronisee sur celle des 
satellites, le recepteur va done devoir constamment ajuster son horloge par 
approximations successives afin de parvenir a la correlation maximale des 
deux signaux. L'acquisition du signal necessite done un balayage en temps 

10 tres important par le recepteur. 

En outre, le signal emis par chaque satellite est transmis a une 
frequence connue et 6gale a 1575,42 MHz. L'effet Doppler du satellite 
auquel se superpose une incertitude de I'horloge locale du recepteur 
entrame une incertitude approximative de +/- 5 kHz sur le signal regu par le 

15 recepteur GPS. Or le signal g6nere localement par le recepteur doit avoir la 
meme frequence que le signal emis par le satellite pour obtenir une bonne 
correlation. Ainsi, le recepteur, outre le balayage temporel, doit effectuer un 
balayage frequentiel afin de determiner le temps mis par le signal pour se 
propager du satellite jusqu'a rutilisateur. 

20 Les balayages en temps et en frequence evoqu6s ci-dessus 

impliquent une puissance de calcul et un temps de traitement de donnees 
tres importants pour le recepteur. 

Une solution consiste a utiliser un serveur d'assistance au recepteur 
GPS du dispositif mobile de man\ere a augmenter sa sensibilite en diminuant 

25 la surface temps-frequence a balayer. Un tel serveur est decrit dans le 
document « Indoor GPS Technology » (F. van Diggelen et al. ( CTIA 
Wireless-Agenda, Dallas, Mai 200-1). Cette technologie est appetee A-GPS 
(Assisted GPS). La figure 1 represente un systeme 1 de telecommunication 
utilisant un tel serveur d'assistance 5. Un dispositif mobile 2 tel qu'un 

30 telephone portable fonctionnant sur un reseau telephonique 4 du type GSM 
et comportant un recepteur GPS cherche £ calculer sa position £ partir de 
signaux P1 a P4 emis par au moins un des satellites S1 a S4. Pour cela, le 
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dispositif 2 e.nvoie une requite R sous la forme d'un signal radio sur le 
reseau telephonique 4. Cette requete R transite via une station radio de base 
3 du type BTS (Base Transceiver Station) associee a la cellule dans laquelle 
se trouve le dispositif mobile 2. La requete R est traitee par le serveur 5 qui 

5 recoit en temps reel des informations satellitaires via des stations radio 6 
fixes et equipees de recepteurs GPS recevant des informations K. En 
r6ponse a la requete R, le serveur 5 envoie des informations I vers le 
dispositif mobile 2, lesdites informations transitant par la station BTS 3. Ces 
informations contiennent par exemple les ephemerides des satellites S1 a 

10 S4. Grace a ces informations, le dispositif mobile 2 peut determiner I'effet 
Doppler des satellites et reduire considerablement son balayage en 
frequence. Notons que deux types de technologie A-GPS existent : une 
premiere technologie A-GPS est appelee MS-based (Mobile Station based) 
et une deuxieme technologie est appelee MS-assisted (Mobile Station 

15 assisted). Dans le cas de la technologie MS-based, le calcul de la position du 
dispositif mobile 2 est realise par le dispositif mobile lui-meme. Dans le cas 
de la technologie MS-assisted, le calcul de la position du dispositif mobile 2 

est realise par le serveur 5. 

Toutefois, la mise en ceuvre d'une telle solution presente encore 
20 certaines difficultes. En effet, I'un des inconvenients pose par cette solution 
reside dans I'acquisition des donnees (Determination du temps de 
propagation du signal couramment appele acquisition du signal de 
navigation) qui est realisee successivement et independamment pour chaque 
satellite; une telle acquisition entraTne ainsi un temps de traitement de 

25 donnees tres long. 

La presente invention vise a fournir un procede plus rapide 
d'acquisition de donnees satellitaires par un dispositif mobile incluant un 
recepteur de radionavigation satellitaire RNSS. 

La presente invention propose a cet effet un procede d'acquisition de 
30 donnees satellitaires par un dispositif mobile incluant un recepteur de 
radionavigation satellitaire RNSS comportant les etapes suivantes : 
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- reception par ledit recepteur d'un signal emis par une pluralite de 
satellites, ledit signal correspondant a une somme de signaux 
envoyes chacun par un satellite et modules chacun par un signal etale 
spectralement et caracteristique dudit satellite, 

5 - generation d'une pluralite de repliques locales generees par ledit 
recepteur, chacune desdites repliques etant la replique d'un signal 
etale spectralement et caracteristique d'un satellite, 

- correction frequentielle de chacune desdites repliques locales par 
compensation de I'effet Doppler de chacun desdits satellites, 

10 - sommation de ladite pluralite de repliques corrigees, 

- determination de la fonction de correlation en fonction du temps entre 
la somme de ladite pluralite de repliques corrigees et ledit signal de 

donnees satellitaires. 
Grace a I'invention, la correlation est realisee entre le signal recu des 
15 satellites et la somme des repliques locales de I'ensemble des satellites 
supposees presentes dans le signal regu. De cette maniere, une seule 
fonction de correlation est determinee en remplacement d'une pluralite de 
fonctions de correlation successives determinees independamment pour 
chaque replique locale. L'acquisition des donnees est ainsi beaucoup plus 
20 rapide dans la mesure ou on remplace une pluralite de calculs de fonction de 
correlation par un seul calcul. II suffit ensuite d'associer chacun des pics de 
correlation a un satellite particulier. Cette solution n'est possible que par 
{'utilisation d'une correction frequentielle de I'effet Doppler de chaque satellite 
de facon a obtenir une fonction de correlation faisant ressortir correctement 
25 les pics de correlation, chaque pic de correlation etant associe a un satellite. 

Avantageusement, ledit proc6de comprend une identification de 
chacun des satellites associes a chacun des pics de correlation mis en 
evidence par ladite fonction de correlation. 

De maniere particulierement avantageuse, I'identification d'au moins 
30 un satellite comprend les etapes suivantes : 

- identification du temps de synchronisation associe a un pic de 

correlation, 
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- determination d'une pluralite de correlations calculees pour ledit temps 
de synchronisation entre chacune desdites repliques corrigees et ledit 
signal de donnees satellitaires, 

- identification du satellite associe au dit pic de correlation en fonction 

5 desdites correlations. 

Avantageusement, ledit pic est le pic principal de ladite fonction de 

correlation en fonction du temps. 

Selon un premier mode de realisation, apres qu'au moins un satellite 
ait ete identifie, chacun des satellites restants est identifie selon les etapes 
10 suivantes : 

- utilisation de donnees d'assistance recues d'un serveur d'assistance 
vers ledit dispositif mobile, lesdites donnees d'assistance comportant 
les ephemerides desdits satellites et I'identifiant de la cellule dans 
laquelle se trouve ledit dispositif mobile, 

15 - determination de la difference de temps de propagation d'un signal 

entre d'une part, ledit satellite deja identifie et ledit dispositif mobile et 
d'autre part, chacun des satellites a identifier et ledit dispositif mobile. 
Selon un deuxieme mode de realisation, chacun desdits satellites est 
identifie suivant les etapes suivantes : 
20 - identification du temps de synchronisation associe a un pic de 

correlation, 

- determination d'une pluralite de correlations calculees pour ledit temps 
de synchronisation entre chacune desdites repliques corrigees et ledit 
signal de donnees satellitaires, 

25 - identification du satellite associe au dit pic de correlation en fonction 

desdites correlations. 
Avantageusement, la fonction de correlation en fonction du temps est 

determinee suivant les etapes suivantes : 

- determination de la transformee de Fourier de chacune desdites 

30 repliques corrigees, 

. sommation de chacune desdites transformees de Fourier de chacune 

desdites repliques corrigees, 
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- determination de la transformee de Fourier dudit signal de donnees 

i 

satellitaires, 

- multiplication de la somme de chacune desdites transformees de 
Fourier par la transformee de Fourier dudit signal de donnees 

5 satellitaires, 

- determination de la transformee de Fourier inverse du produit obtenu 

par I'etape precedente. 
De maniere avantageuse, ladite correction frequentielle de chacune 
desdites repliques locales par compensation de I'effet Doppler de chacun 
10 desdits satellites est obtenue par I'envoi de donnees d'assistance d'un 
serveur d'assistance vers ledit dispositif mobile. 

La presente invention a egalement pour objet un recepteur de 
navigation satellitaire RNSS pour la mise en ceuvre du procede selon 
I'invention, ledit recepteur etant adapte pour recevoir un signal emis par une 
15 pluralite de satellites, ledit signal correspondant a une somme de signaux 
envoyes chacun par un satellite et modules chacun par un signal etale 
spectralement et caracteristique dudit satellite, ledit recepteur comportant : 

- des moyens de generation d'une pluralite de repliques locales, 
chacune desdites repliques etant la replique d'un signal etale 

20 spectralement et caracteristique d'un satellite, 

- des moyens de correction frequentielle de chacune desdites repliques 
locales par compensation de I'effet Doppler de chacun desdits 
satellites, 

ledit recepteur etant caracterise en ce qu'il comporte en outre : 
25 - un additionneur adapte pour sommer chacune desdites repliques 

corrigees, 

- des moyens de calcul de la fonction de correlation en fonction du 
temps entre la somme de chacune desdites repliques corrigees avec 
ledit signal de donnees satellitaires. 

30 La presente invention a enfin pour objet un dispostif mobile 

incorporant un recepteur selon I'invention. 



WO 2005/066650 



9 



PCT/FR2004/002993 



D'autres caracteristiques et avantages de la presente invention 
apparaTtront dans la description suivante d'un mode de realisation de 
I'invention donne a titre illustratif et nullement limitatif . 
Dans les figures suivantes : 
5 - La figure 1 represente un systeme de telecommunication selon I'etat 

de la technique, 

- La figure 2 represente un recepteur mettant en oeuvre le procede 
d'acquisition selon I'invention, 

- La figure 3 represente un graphe de correlation illustrant le 
10 fonctionnement du procede d'acquisition selon I'invention. 

La figure 1 a deja ete decrite en relation avec I'etat de la technique. 

La figure 2 represente un recepteur GPS 10 integre dans un 
dispositif mobile non represente tel qu'un telephone portable fonctionnant sur 
un reseau telephonique du type GSM. Ce recepteur 10 regoit un signal S(t) 
15 qui est la somme de I'ensemble des signaux transmis par chaque satellite : 

S(t) = Y i c k (t)jd k {t). ou n est le nombre de satellites, c k (t) designe le signal 

etate spectralement du satellite k et d k (t) designe les donnees du satellite k. 
Nous prendrons ici n=3 satellites pour illustrer I'invention sans surcharger la 
figure sachant qu'il est normalement necessaire de disposer d'au moins 

20 quatre satellites. 

Le recepteur 1 0 comporte : 

- des premiers, deuxiemes, troisiemes et quatriemes moyens de calcul 
de transformee de Fourier respectivement 41 , 31 , 32 et 33, 

- des premiers, deuxiemes et troisiemes moyens de generation de 
25 repliques locales respectivement 1 1 , 1 2 et 1 3, 

- des premiers, deuxiemes et troisiemes moyens de correction 
frequentielle respectivement 21, 22 et 23, 

- un additionneur 61 , 
. un multiplieur 71, 

30 - des moyens de calcul de transformee de Fourier inverse 51 . 
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Les premiers, deuxiemes et troisiemes moyens de generation de 
repliques locales 11, 12 et 13 generent respectivement les repliques locales 
RS1, RS2 et RS3 des signaux etales spectralement C1, C2 et C3 
caracteristiques des trois satellites. 
5 Le dispositif mobile dans lequel est integre le recepteur 10 envoie 

une requete sous la forme d'un signal radio sur le reseau telephonique. Cette 
requete transite via une station radio de base du type BTS (Base Transceiver 
Station) associee a la cellule dans laquelle se trouve le dispositif mobile. La 
requete est traitee par un serveur d'assistance qui recoit en temps reel des 
10 informations satellitaires via des stations radio fixes et equipees de 
recepteurs GPS recevant des informations. En reponse a la requete, le 
serveur d'assistance envoie des informations vers le dispositif mobile. Ces 
informations contiennent notamment les ephemerides des trois satellites, 
I'identifiant de la cellule dans laquelle se trouve le dispositif mobile ainsi que 
15 I'heure GPS des trois satellites. Grace a ces informations, les premiers, 
deuxiemes et troisiemes moyens de correction frequentielle respectivement 
21, 22 et 23 peuvent determiner reflet Doppler des satellites et reduire 
considerablement le balayage en frequence en corrigeant la frequence des 
repliques locales RS1, RS2 et RS3 pour tenir compte de I'effet Doppler de 
20 chaque satellite. On obtient ainsi trois repliques corrigees CD1 , CD2 et CD3. 

Les deuxiemes, troisiemes et quatriemes moyens de calcul de 
transformee de Fourier 31, 32 et 33 calculent respectivement les 
transformees de Fourier TF1, TF2 et TF3 des repliques corrigees CD1, CD2 
et CD3. 

25 De meme, les premiers moyens de calcul de transformee de Fourier 

41 calcule la transformee de Fourier TF4 du signal recu S(t). 

L'additionneur 61 effectue-ia somme E des trois transformees de 
Fourier TF1 , TF2 et TF3 des repliques corrigees CD1 , CD2 et CD3. 

Le multiplieur 71 effectue le produit P de la transformee de Fourier 

30 TF4 par la somme Z. 
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Les mpyens de calcul de transformee de Fourier inverse 51 

i 

determine la transformee de Fourier inverse F(t) du produit P. 

Le signal F(t) correspond a la fonction de correlation en fonction du 
temps entre la somme de chacune des repliques corrigees CD1, CD2 et CD3 
5 et le signal de donnees satellitaires S(t). 

La figure 3 represente un graphe de correlation permettant d'illustrer 

le procede de I'invention. 

Ce graphe 1 comporte une courbe representant la fonction de 
correlation F en fonction d'une variable de temps t, entre la somme de 
10 chacune des repliques corrigees CD1, CD2 et CD3 et le signal de donnees 
satellitaires S(t). 

Cette courbe presente trois pics P1 , P2 et P3 centres respectivement 
sur les temps t1 , t2 et t3 correspondant aux instants de synchronisation des 

satellites avec le recepteur GPS 10 
1 5 La correction de I'effet Doppler de chaque satellite par les premiers, 

deuxiemes et troisiemes moyens de correction frequentielle respectivement 
21 , 22 et 23 permet de bien faire ressortir chaque pic de correlation associe 

a un satellite particulier. 

II reste alors a associer chacun des pics P1, P2 et P3 a un des 

20 satellites. 

Une solution pour realiser I* identification des pics consiste a 
determiner dans un premier temps le pic de niveau le plus eleve, en I'espece 
le pic P2 centre sur t2. Ce temps t2 correspond a I'instant de synchronisation 
du satellite a identifier avec le recepteur GPS 1 0. 
25 Le calcul de la correlation de chacune des repliques corrigees CD1 , 

CD2 et CD3 avec S(t) uniquement pour le temps t2 permet alors de 
determiner le satellite associe au pic P2, la valeur de correlation la plus 
elevee correspondant au satellite recherche. 

Ainsi, seulement trois correlations en un point temporel t2 sont 
30 necessaires pour determiner le satellite associe au pic P2. 

Cette operation peut etre repetee pour les autres pics P1 et P3. 
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Toutefois, T identification des satellites associes a P1 et P3 peut 
egalement etre realisee comme suit a partir de I'identification de P2. 

^identification du satellite associe a P2 permet d'obtenir I'heure 

GPS. 

5 Les donnees d'assistance envoyees par le serveur d'assistance 

contiennent les ephemerides des trois satellites et I'identifiant de la cellule 
dans laquelle se trouve le dispositif mobile. 

Des lors, a partir des ephemerides et de I'heure GPS, on peut 
determiner la position des trois satellites. 

0 De meme, I'identifiant de la cellule donne un ordre de grandeur de la 

position du dispositif mobile. 

Grace a la position des satellites et du dispositif mobile, on en deduit 

les temps T1 , T2 et T3 necessaires a un signal pour parcourir la distance 

separant chacun des satellites du dispositif mobile. 
1 5 Soit T2 le temps necessaire a un signal de donnees pour parcourir la 

distance separant le satellite deja identifie du dispositif mobile. 

En comparant les valeurs absolues des differences de temps T2-T1 

et T2-T3 avec les valeurs absolues des differences t2-t1 et t2-t3, on identifie 

les deux satellites restants dont les pics sont centres sur t1 et t3. 
20 Bien entendu, I'invention n'est pas limitee au mode de realisation qui 

vient d'etre decrit. 

Ainsi, la fonction de correlation F(t) a ete determinee en utilisant des 
transformees de Fourier mais on peut egalement envisager d'utiliser d'autres 
methodes, notamment en appliquant directement la definition de la fonction 
25 de correlation F(x) de deux signaux fi(t) et fj(t) donnee par la relation : 

-cC 

F(t)= Jf,(t).f ;(t - T).dt . 

De plus, la correction de I'effet Doppler n'implique pas 
necessairement de faire une requete systematique de donnees 
d'assistance ; on peut egalement envisager de garder en memoire I'effet 
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* 

Doppler dans, le recepteur GPS et de I'utiliser plusieurs fois sans le remettre 

4 

a jour. 

Notons egalement que la sommation peut se faire sur I'ensemble des 
repliques supposees presentes dans le signal regu ou sur seulement un 
5 sous-groupe d'au moins deux repliques parmi I'ensemble des repliques. 
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REVENDICATIONS 

1. Procede d'acquisition de donnees satellitaires par un dispositif mobile 
incluant un recepteur (10) de radionavigation satellitaire RNSS 
comportant les etapes suivantes : 

- reception par (edit recepteur d'un signal (S(t)) emis par une pluralite 
de satellites, ledit signal correspondant a une somme de signaux 
envoyes chacun par un satellite et modules chacun par un signal etale 
spectralement et caracteristique dudit satellite, 

- generation d'une pluralite de repliques locales (RS1, RS2, RS3) 
generees par ledit recepteur (10), chacune desdites repliques etant la 
replique d'un signal etale spectralement et caracteristique d'un 
satellite, 

- correction frequentielle de chacune desdites repliques locales par 
compensation de I'effet Doppler de chacun desdits satellites, ladite 
correction frequentielle de chacune desdites repliques locales par 
compensation de I'effet Doppler de chacun des satellites etant 
obtenue par ('utilisation de donnees d'assistance envoyees par un 
serveur d'assistance vers ledit dispositif mobile, 

- sommation de ladite pluralite de repliques corrigees (CD1 , CD2 CD3), 

- determination de la fonction (F(t)) de correlation en fonction du temps 
entre la somme de ladite pluralite de repliques corrigees et ledit signal 
(S(t)) de donnees satellitaires. 

2. Procede selon la revendication 1 caracterise en ce qu'il comprend une 
identification de chacun des satellites associes a chacun des pics (P1 , 
P2, P3) de correlation mis en evidence par ladite fonction (F(t)) de 
correlation. 

3. Procede selon la revendication 2 caracterise en ce que I' identification 
d'au moins un satellite comprend les etapes suivantes : 

- identification du temps de synchronisation associe a un pic de 

correlation, 
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- determination d'une pluralite de correlations calculees pour ledit temps 
de synchronisation entre chacune desdites repliques corrigees et ledit 
signal de donnees satellitaires, 

- identification du satellite associe au dit pic de correlation en fonction 

desdites correlations. - 

4. Procede selon la revendication 3 caracterise en ce que ledit pic est le 
pic principal de ladite fonction de correlation en fonction du temps. 

5. Procede selon I'une des revendications 3 ou 4 caracterise en ce que, 
apres qu'au moins un satellite ait ete identifie, chacun des satellites 
restants est identifie selon les etapes suivantes : 

- utilisation de donnees d'assistance recues d'un serveur d'assistance 
vers ledit dispositif mobile, lesdites donnees d'assistance comportant 
les ephemerides desdits satellites et I'identifiant de la cellule dans 
laquelle se trouve ledit dispositif mobile, 

- determination de la difference de temps de propagation d'un signal 
entre d'une part, ledit satellite deja identifie et ledit dispositif mobile et 
d'autre part, chacun des satellites a identifier et ledit dispositif mobile. 

6. Procede selon la revendication 2 caracterise en ce que chacun desdits 
satellites est identifie suivant les etapes suivantes : 

- identification du temps de synchronisation associe a un pic de 
correlation, 

- determination d'une pluralite de correlations calculees pour ledit temps 
de synchronisation entre chacune desdites repliques corrigees et ledit 
signal de donnees satellitaires, 

- identification du satellite associe au dit pic de correlation en fonction 
desdites correlations. 

7. Procede selon I'une des revendications precedentes caracterise en ce 
que la fonction (F(t)) de correlation en fonction du temps est determinee 
suivant les etapes suivantes : 

- determination de la transformee de Fourier (TF1, TF2, TF3) de 
chacune desdites repliques corrigees (CD1, CD2, CD3), 
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- sommation (Z) de chacune desdites transformees de Fourier (TF1, 
TF2, TF3) de chacune desdites repliques corrigees, 

- determination de la transformed de Fourier (TF4) dudit signal (S(t)) de 
donnees satellitaires, 

5 - multiplication de la somme (Z) de chacune desdites transformees de 
Fourier par la transformee de Fourier (TF4) dudit signal de donnees 
satellitaires, 

- determination de la transformee de Fourier inverse du produit (P) 
obtenu par I'etape precedente. 

10 8. Recepteur (10) de navigation satellitaire RNSS pour la mise en ceuvre 
du procede selon Tune quelconque des revendications precedentes, 
ledit recepteur etant adapte pour recevoir un signal (S(t)) emis par une 
pluralite de satellites, ledit signal correspondant a une somme de 
signaux envoyes chacun par un satellite et modules chacun par un 

15 signal etale spectralement et caracteristique dudit satellite, ledit 

recepteur comportant : 

- des moyens (11, 12, 13) de generation d'une pluralite de repliques 
locales, chacune desdites repliques 6tant la replique d'un signal etale 
spectralement et caracteristique d'un satellite, 

20 - des moyens de correction frequentielle (21, 22, 23) de chacune 

desdites repliques locales par compensation de I'effet Doppler de 
chacun desdits satellites, ladite correction frequentielle etant obtenue 
par I'utilisation de donnees d'assistance envoyees par un serveur 
d'assistance vers ledit recepteur, 

25 ledit recepteur (10) etant caracterise en ce qu'il comporte en outre : 

- un additionneur adapte pour sommer chacune desdites repliques 
corrigees, 

- des moyens de calcul de la fonction de correlation en fonction du 
temps entre la somme de chacune desdites repliques corrigees avec 

30 ledit signal de donnees satellitaires. 
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9. Dispositif mobile incorporant un recepteur de navigation satellitaire 
RNSS selon la revendication precedente. 
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